
SCHWEDLEROVY VĚTY

dNx(s)
ds

= −fx(s)
dVy(s)
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= −my(s) + Vz(s)

dMz(s)
ds

= −mz(s) − Vy(s)

Předpoklad Osa x je orientovaná stejně jako parametr s.
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Předpoklady Souřadný systém {x, z} vznikl rotacı́
{xg, zg}, osa x je orientovaná a→b.

Mz > 0 Mz< 0

My > 0 My < 0

orientace obrazce striktně na stranu tažených vláken
vždy v rovině, ve které působí

Zásady vykreslování pr ůběhu vnit řních 
sil: Ohybové momenty
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PRŮŘEZOVÉ CHARAKTERISTIKY

A = ∫
A

1 dA [> 0 m2] Sy = ∫
A
z dA [⋚ 0 m3] Sz = ∫

A
y dA [⋚ 0 m3]

Iy = ∫
A
z2 dA [> 0 m4] Iz = ∫

A
y2 dA [> 0 m4] Dyz = ∫

A
yz dA [⋚ 0 m4]

POLOHA TĚŽIŠTĚ C

yC = Sz

A
zC = Sy

A

STEINEROVY DOPLŇKY

(posun těžišt’ového souřadného systému (y, z) o y a z)

Iy′ = Iy + z2A; Iz′ = Iz + y2A; Dy′z′ =Dyz + y ⋅ zA

POOTOČENÍ SOUŘADNÉHO SYSTÉMU

(o úhel β > 0 rad proti směru hodinových ručiček)

Iy′ = Iy cos2 β + Iz sin2 β −Dyz sin 2β

Iz′ = Iy sin2 β + Iz cos2 β +Dyz sin 2β

Dy′z′ = 1
2
(Iy − Iz) sin 2β +Dyz cos 2β

Dy′z′ = 0 m4 ⇔ β = 1
2

arctan
2Dyz

Iz − Iy

HLAVNÍ CENTRÁLNÍ MOMENTY SETRVAČNOSTI
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Dyz > 0 m4 ⇒ Imax v II. a IV. kvadrantu

Dyz < 0 m4 ⇒ Imax v I. a III. kvadrantu

POLOMĚRY SETRVAČNOSTI
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